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Device (1) for aiding a driver during parking of a 
vehicle comprises determining a deviation of the 
actual path of the vehicle from the theoretical 
path using a sensor (2), and calculating 
continuous driving and steering instructions using 
a regulating unit (16) depending on the deviation. 
-An INDEPENDENT CLAIM is also included for 
a process for aiding a driver during parking of a 
vehicle using he above device. Preferred 
Features: Driving and steering instructions can 
be optically and/or acoustically outputted. An 
ideal driving path is approximated from three 
segments in the cross-parking gap. 
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(54) Bezeichnung: Verfahren und Vorrichtung zum EInparken fiir ein Kraftfahrzeug 

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Vomch- 12 16 

tung und ein Verfahren zur Unterstiitzung eines Fahrers 
beim Einparken eines Kraftfahrzeugs in eine Quer- Oder 
Kopfparkliicke. wobei mindestens ein Segment fur einen 
Soll-Fahrweg des Kraftfahrzeugs in die Quer- oder Kopf- 
parkliicke berechenbar ist, eine Abwelchung des Ist-Fahr- 
weg des Kraftfahrzeugs von dem Soll-FahnA/eg (5, 8) mit- 
tels mindestens eines Sensors (2) erfassbar ist und mittels 
einer Regelelnrichtung (16) kontinuieriiche Fahr- und/oder 
Lenkanweisungen mindestens uber einen Teilweg zunrt 
Einparken in eine Kopf- oder Querparklucke (7, 9) In Ab- 


^5 


hangigkeit der Abwelchung berechenbar sind. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine 
Vorrichtung zur Unterstutzung eines Fahrers belm 
Einparken eines Kraftfahrzeugs in eine Quer- oder 
Kopfparklucke. 

Stand der Technik 

[00021 Eine derartige Vorrichtung ist beispielsweise 
aus der DE 38 13 083 A1 bekannt, wobei mit einer 
Steuerung ein moglicher Fahrweg des Kraftfahr- 
zeugs In eine Quer- oder Kopfparklucke berechnet 
werden. Dabel werden als Fahrweg Kreisbogen be- 
rechnet Fahrt- und/oder Lenkanweisungen werden 
akustisch und/oder optisch ausgegeben. Um einen 
minimalen Wendekreis zu erhalten, muss das Lenk- 
rad zu Beginn des Einparkens bis zum Anschlag in 
eine Richtung gedreht werden. Beim Einparken in 
eine Querparkliicke wird der Fahrer an einem be- 
rechneten Bezugspunkt aufgefordert, dass Lenkrad 
in die Gegenrichtung zu drehen. Die realen Wende- 
radien eines Fahrzeugs weichen jedoch aufgmnd 
von Reifendruck, Reifenabnutzen. Spureinstellungen 
und anderen Fahrzeugeigenschaften von den idea- 
len Wenderadien ab. Der aufgmnd des idealen Wen- 
deradius berechnete Fahrweg fiihrt daher vieifach zu 
einenn unbefriedigenden EInparkergebnis. 

[0003] Aus der EP 846 593 B1 ist es daher bekannt, 
Fahrt- und Lenkanweisungen fur einen riickwartigen 
Einparkvorgang in eine Querparklucke nur bis zu 
dem Bezugspunkt auszugeben. Da der Beginn des 
Zurucksetzens maflgeblich fur einen erfolgreichen 
Einparkvorgang ist, ist die Unterstutzung des Fahrers 
uber einen Teilweg vieifach ausreichend. Abweichun- 
gen des realen FahnA/egs auf g rund vo n T oleran zen 
mussen durch den Fahrer selbst korrigiert werden. 

Aufgabenstellung 

[0004] Der Erfindung liegt ausgehend vom Stand 
der Technik das technische Problem zugrunde, ein 
Verfahren und eine Vorrichtung zu schaffen, durch 
welche eine Unterstutzung des Fahrers beim Einpar- 
ken in eine Kopf- oder Querparklucke verbessert 
wird. 

[0005] Die Losung des Problems ergibt sich durch 
die Gegenstande mit den Merkmaien der Patentan- 
spruche 1 und 8. Weitere vorteilhafte Ausgestaltun- 
gen der Erfindung ergeben sich aus den Unteran- 
sp ruche n, 

[0006] Hierfur werden neben einem Soll-Fahrweg 
zum Einparken in eine Kopf- oder Querparklucke Ab- 
weichungen eines Ist-Fahnwegs von dem Soll-Fahr- 
weg erfasst und mittels einer Regeleinrichtung konti- 
nuierliche Fahrt- und/oder Lenkanweisungen in Ab- 
hangigkeit der Abweichung berechnet. Dabei ist so- 


wohl eine Unterstutzung des Fahrers uber den ge- 
samten Einparkvorgang, als auch uber Teilwege 
moglich. Eine Kon-ektur vorgegebener Fahrt- 
und/oder Lenkanweisungen durch den Fahrer ist 
nicht notwendig. 1st eine Einhaltung des Soll-Fahr- 
wegs durch Fahrt- und/oder Lenkeingriffe nicht reali- 
sierbar. beispielsweise aufgrund grober Fahrfehlerzu 
Beginn des Einparkvorgangs und/oder aufgrund star- 
ker Abweichungen der Fahrzeugtoleranzen, so ist ein 
neuer Soll-Fahrweg ermittelbar. durch den der Fahr- 
weg in die Parklucke ausgehend von den neuen 
Randbedingungen optlmiert wird. 

[0007] In einer bevorzugten Ausfuhrungsform erfol- 
gen die Fahrt- und/oder Lenkanweisungen optisch, 
akustisch und/oder haptisch. Der Fahrer kann vor- 
zugsweise selbst entscheiden, welche Art der Unter- 
stutzung erfblgen soil. Die Auswahl ert^olgt beispiels- 
weise per Tastendruck. 

[0008] In einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungs- 
form erfolgt die haptische Lenkanweisung als Zusatz- 
lenkmoment, als Oberlagerungswinkei und/oder als 
Lenkmoment zum automatischen Lenken, Das 2u- 
satzlenkmoment und/oder das Lenkmoment zum au- 
tomatischen Lenken sind beispielsweise mittels einer 
elektromechanischen Lenkhilfe aufbringbar. Der 
Obertagerungswinkel Ist beispielsweise mittels einer 
Oberlagerungslenkung aufbringbar Die Art und Wel- 
se der haptischen Lenkanweisung ist von der Aus- 
stattung des Fahrzeugs und/oder den Wunschen des 
Fahrers abhangig. 

[0009] In einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungs- 
form wird der ideale Fahrweg In Querparklucke aus 
drei geraden Segmenten genahert, die durch Kreis- 
bo g en und/oder Ellipsen tangential miteinander ver- 
bunden sind. Dadurch ist eine einfache Abbildung 
des idealen Fahnfl^egs in eine Querparklucke gege- 
ben. 

[0010] In einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungs- 
form wird der ideale Fahrweg in eine Kopfparklucke 
aus zwei geraden Segmenten genahert, die durch ei- 
nen Kreisbogen verbunden sind. Dabei wird unter 
Kopfparklucke nicht nur eine senkrechte zum Bord- 
stein angeordnete Parklucke verstanden. sondern 
auch Parklucken beliebigen Winkels. 

[0011] In einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungs- 
form ist die Berechnung des Soll-Fahrwegs adaptiv 
an Fahrzeugtoleranzen und/oder ein Fahrverhalten 
und/oder einen Zustand der Fahrbahn anpassbar. 
Der Ist-Fahrweg beim Einparken ist abhangig von 
Fahrzeugtoleranzen wie Reifendruck oder Spurein- 
stellungen, sowie dem Fahrverhalten des Fahrers. 
Durch eine Adaption kann der optimale FahnA/eg zum 
Einparken in Querund Kopfparkliicken an bestehen- 
de Rahmenbedlngungen angepasst werden. 
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[0012] In einer weiteren bevorzugten Ausfuhrungs- 
form ist der mindestens eine Sensor zur Ermittiung 
der Abweichung des Ist-Fahnwegs des Fahrzeugs 
von dem Soll-Fahrweg als Raddrehimpulssensor, 
Raddrehzahlsensor, Raddrehgeschwindigkeitssen- 
sor, Abstandssensor. Winkelsensor und/oder Bewe- 
gungssensor ausgebildet. Bei der Ausbildung als 
Raddrehimpulssensor, Raddrehzahlsensor und/oder 
Reddrehgeschwindlgkeitssensor kommen vorzugs- 
weise mindestens zwei Sensoren zur Anwendung, 
die vorzugsweise den Radem einer Achse zugeord- 
net Bind. Fur eine gute Unterstutzung des Einparkvor- 
gangs wind vorzugsweise das gesamte Fahrzeugum- 
feld durch geeignete Sensoren erfasst. Es ist Jedoch 
in Einzelfallen denkbar, dass einzelne Bereiche des 
Fahrzeugumfelds fur die Ermittiung des idealen 
Soll-Fahnvegs und/oder der Abweichungen davon 
ausreichend sind. 

Ausfiihrungsbeispiel 

[0013] Die Erfindung wird nachfolgend anhand ei- 
nes bevorzugten Ausfiihrungsbeispieie naher erlau- 
tert. Die Figuren zeigen: 

[0014} Flo. 1 eine schematische Darstellung einer 
Vorrichtung zur Unterstutzung eines Einparkvor- 

gangs, 

[00151 F<q- 2 einen Soll-Fahrweg zum Einparken in 
eine Querparklucke und 

[OO'IQ] Fig. 3 einen Soli-Fahnweg zum Einparken in 
eine Kopfparklucke. 

[0017] Fig. 1 zeigt schematisch eine Vorrichtung 1 
zur Unterstutzun g eines Ein parkvor gang s: Die Vor- 
richtung 1 umfasst eine Recheneinheit 12, zur Ermitt- 
iung eines Soll-Fahrwegs, eine Recheneinheit 14 zur 
Ermittiung von Abweichungen des Ist-Fahrwegs von 
dem Soll-FahPA^eg und eine Regeleinrichtung 16 zur 
Ermittiung kontinuierlicher Fahr- und/oder Lenkan- 
welsungen aufgrund des Soll-Fahrwegs und der Ab- 
weichungen. Die Recheneinheiten 12, 14 und dieRe- 
geleinheit 16 konnen als gemeinsames Bauteil oder 
getrennt ausgebildet sein. Mittels geeigneter Senso- 
ren 2 wird die relative Lage des Fahrzeugs zu einer 
Parklucke und das Fahrzeugumfeld bestimmt. Als 
Fahrzeugumfeld wird dabei beispielsweise die Grolie 
einer Parklucke, der Abstand zu einem Bordstein 
und/oder der Abstand zu einem Hindernis bezeich- 
net. Mittels dieser Daten wird dann eine Sollkurve be- 
stimmt. Dabei elgnen sich insbesondere Abstands- 
sensoren und/oder Kameras zur Bestimmung der re- 
lativen Lage sowie des Fahrzeugumfeldes. 

[0018] Mittels der Sensoren 2 wird daruber hinaus 
die Ist-Position erfasst und die Abweichung von der 
Soil-Position in der Recheneinheit 14 berechnet. Vor- 
zugsweise sind die Sensoren 2 zur Bestimmung der 


Ist-Position als Raddrehimpuls und/oder Raddreh- 
zahlsensoren ausgebildet, wobei vorzugsweise von 
alien Radern, mindestens aber von zwei Radern ei- 
ner Achse die Reifengeschwindigkeiten oder Rad- 
drehimpulse ermittelt werden. Insbesondere aus den 
Daten der Raddrehimpulssensoren lasst sich sehr 
einfach die Ist-Position bzw. !st-Kurve ermitteln. Er- 
ganzend oder alternativ konnen die Sensoren 2 zur 
Ermittiung der Ist-Postition als Abstandssensoren, 
Winkelsensoren und/oder Bewegungssensoren aus- 
gebildet sein. Dabei konnen die Sensoren zur Be- 
stimmung der relativen Lage und des Fahrzeugum- 
feldes auch zur Bestimmung der Ist-Position heran- 
gezogen werden, was in der Fig. 1 dargestellt ist. Es 
ist aber mogtich, vollig voneinander getrennt arbei- 
tende Sensoren zu venvenden. Anhand des 
Soll-Fahnvegs und der Abweichungen werden durch 
die Regeleinheit 16 kontinuiediche Fahrt- und/oder 
Lenkanweisungen ermittelt. Diese werden dem Fah- 
rer durch eine optische und/oder akustische Anzeige- 
einheit 3 mitgeteilt. Der Fahrer wird anhand der opti- 
schen und/oder akustischen Signate im Einparkvor- 
gang unterstutzt. 

[0019] Bedarfsweise wenlen die Lenkanweisungen 
zusatzlich an eine Steuereinrichtung 4 ubermittelt. 
Durch die Steuereinrichtung 4 erfolgt eine Korrektur 
eines Lenkeingriffs anhand der durch die Regelein- 
heit 16 ermittelten Lenkanweisungen. Anstelle einer 
KorriBktur des Lenkeingriffs durch die Steuereinrich- 
tung 4 ist auch eine Veranderung eines Moments, 
vorzugsweise Rucksteltmomentes. denkbar, das am 
Lenkrad durch den Fahrer wahrgenommen wird. Der 
Fahrer wird dadurch haptisch auf eine notwendige 
Korrektur des Lenkeingriffs hingewiesen. Der Len- 
keingriff liegt jedoch im Ermessen des Fahrers. 


[0020] Fig. 2 zeigt schematisch einen idealen Fahr- 
weg 5 zum Einparken eines Fahrzeugs 6 in eine 
Querparklucke 7. Der ideale FahnA/eg 5 setzt sich aus 
drei geraden Segmenten 51, 52, 53 zusammen, die 
durch Kreisbogen 54, 55 verbunden sind. Durch die 
Fig« 1 dargestellte Vorrichtung sind Fahrt- 
und/oder Lenkanweisungen iiber den vollstandigen 
Fahn/veg ermittelbar. Abweichung einer Ist-Position 
des Fahrzeugs 6 beim Einparken werden erfasst und 
in den Fahrt- und/oder Lenkanweisungen beruck- 
sichtigt. 

[0021] Fig. 3 zeiat schematisch einen idealen Fahr- 
weg 8 zum Einparken eines Fahrzeugs 6 in eine 
Kopfparklucke 9. Der ideale FahnA/eg 8 setzt sich aus 
zwei geraden Segmenten 81, 82 zusammen, die 
durch einen Kreisbogen 83 verbunden sind. Durch 
die in Fig. 1 dargestellte Vorrichtung sind auch bei 
der Kopfparklucke die Fahrt- und/oder Lenkanwei- 
sungen iiber den vollstandigen Fahrweg ermittelbar. 
Die Regelung berucksichtigt dabei ebenfalls die Ab- 
weichung einer Ist-Position des Fahrzeugs 6 von 
dem Soll-Fahn/veg. 
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[0022] Die idealen Fahrwege sind abhangig vom 
Fahrzeugtyp. beispielsweise von der Lange des 
Fahrzeugs. Die Berechnung des Soll-Fahrwegs ist 
daher an den jeweillgen Fahrzeugtyp angepasst. Da 
jedoch auch Fahrzeuge eines Fahrzeugtyps auf- 
grund von Toleranzen unterschiedliches Verhalten 
autweisen konnen, erfolgt vorzugsweise eine Anpas- 
sung des Soll-Fahnwegs an ein Isl-Verhalten des 
Fahrzeugs. 

Patentanspruche 

1 . Vorrichtung zur Unterstulzung eines Fahrers 
beim Einparken eines Kraftfahrzeugs in eine Quer- 
oder Kopfparklucke, wobei mindestens ein Segment 
fur einen Soll-Fahrweg des Kraftfahrzeugs in die 
Quer- Oder Kopfparklucke berechenbar ist, dadurch 
gekennzelchnet. dass eine Abweichung des 
ist-Fahnweg des Kraftfahrzeugs von dem SoU-Fahr- 
weg (5, 8) mittels mindestens eines Sensors (2) er- 
fassbar oder ermittelbar ist und mittels einer Regel- 
elnrichtung (16) kontinuierliche Fahr- und/oder Lenk- 
anweisungen- mindestens uber einen Teilweg zum 
Einparken in eine Kopf- oder Querparkliicke (7, 9) in 
Abhangigkeit der Abweichung berechenbar sind. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzelchnet, dass Fahrt- und/oder Lenkanweisun- 
gen optisch. akustisch und/oder haptisch ausgegeb- 
bar sind. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch ge- 
kennzelchnet, dass die haptische Ausgabe ein Zu- 
satzlenkmoment, ein Uberlagerungswinkel und/oder 
ein Lenkmoment zum automatischen Lenken Ist. 

- - 4r Vorrichtung -nach einem der-Anspriiche-l bis 3^ 
dadurch gekennzelchnet, dass ein idealer Fahnweg 
in eine Querparklucke (7) aus drei geraden Segmen- 
ten (51, 52, 53) genahert ist, die durch Kreisbogen 
(54, 55) und/oder Ellipsen mileinander verbunden 
sind. 

5. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzelchnet, dass ein idealer Fahnweg 
in eine Kopfparklucke (9) aus zwel geraden Segmen- 
ten (81, 82) genahert ist. die durch einen Kreisbogen 
(83) verbunden sind. 

6. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 5, 
dadurch gekennzelchnet. dass die Ermittlung des 
SoD-Fahnwegs adaptiv an Fahrzeugloleranzen 
und/oder einen Fahrer und/oder einen Zustand der 
Fahrbahn anpassbar ist. 

7. Vorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 6. 
dadurch gekennzelchnet. dass der Sensor (2) min- 
destens ein Raddrehimpulssensor, ein Raddreh- 
zahlsensor, ein Raddrehgeschwindigkeitssensor, ein 
Abstandssensor, ein Winkeisensor und/oder ein Be- 


wegungssensor ist. 

8. Verfahren zur Unterstiitzung eines Fahrers 
beim Einparken eines Kraftfahrzeugs in eine Quer- 
oder Kopfparklucke, wobei mindestens ein Segment 
fur einen Soll-Fahnweg des Kraftfahrzeugs in die 
Quer- Oder Kopfparklucke berechnet wird. dadurch 
gekennzelchnet, dass eine Abweichung des Ist-Fahr- 
weg des Kraftfahrzeugs von dem Soll-Fahrweg (5, 8) 
mittels mindestens eines Sensors (2) erfasst oder er- 
mittelt wird und kontinuierliche Fahr- und/oder Lenk- 
anwelsungen mindestens uber einen Teilweg zum 
Einparken In eine Kopf- oder Querparkliicke (7, 9) in 
Abhangigkeit der Abweichung berechnet werden. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
zelchnet, dass Fahrt- und/oder Lenkanweisungen 
optisch, akustisch und/oder haptisch ausgegeben 
werden. 

1 0. Verfahren nach Anspmch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die haptische Ausgabe ein Zusatz- 
lenkmoment, ein Oberlagerungswinkel und/oder ein 
Lenkmoment zum automatischen Lenken ausgibt. 

11. Verfahren nach einem der Anspruche 8 bis 

10, dadurch gekennzelchnet, dass ein idealer Fahr- 
weg in eine Querparklucke (7) aus drei geraden Seg- 
menten (51, 52, 53) genahert wird, die durch Kreisbo- 
gen (54, 55) und/oder Ellipsen mlteinander verbun- 
den werden. 

12. Verfahren nach einem der Anspruche 8 bis 

11, dadurch gekennzelchnet, dass ein idealer Fahr- 
weg in eine Kopfparklucke (9) aus zwel geraden Seg- 
menten (81 , 82) genahert wird, die durch einen Kreis- 

- -bogen.(83)-verbunden werden. . 

13. Verfahren nach einem der Anspruche 8 bis 

12, dadurch gekennzelchnet, dass die Ermittlung des 
Soll-Fahnwegs adaptiv an Fahrzeugtoleranzen 
und/oder einen Fahrer und/oder einen Fahrbahnzu- 
stand angepasst wird. 

14. Verfahren nach einem der Anspruche 8 bis 

13, dadurch gekennzelchnet. dass mittels des Sen- 
sors (2) ein Abstand, ein Winkel des Fahrzeugs 
und/oder eine Fahrzeugbewegung erfasst werden. 

Es folgt ein Blatt Zeichnungen 
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Anhangende Zelchnungen 



FIG. 2 


FIG. 3 


